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1,著書.編書(共著書等含む)
1.あやつる
猪岡光,1995年,オーム社
2.知能制御大学院情報理上学シリーズ5
猪岡光・石原正・池浦良淳共著,2001年,講談社
業
Ⅱ.研究論文(単独執筆,共同執筆)
1.線形定係数系の最適制御における等価な二次形式評価関数
猪岡光・畑中浩,日本機械学会論文集第 1部,第36巻,1664-1671頁,
1970
績 目 録
2.フィードバヅク補償による制御系の雛成と状態空1剖における吉察
猪岡光,計'測自動制御学会論文集第6巻,439-"7頁,1970
3.動特性の異なるプラントの制御における学習の転移
猪岡光,渡辺康夫,人間上学第10巻, 1-7頁,1974
4. GMDH(Group Methodof Data Hand1血g)を用いた手動制御系の同定
井上章・猪岡光,人間工学第12巻,Ⅱ5-117頁,1976
5.連分数展開法による制御系の設計
猪岡光,計'測自動制御学会論文集第15巻,895-900貞,1979
6.出力の軌道を表示し九下動制御系
猪岡光・宮田弘市,人問工学第17巻,93一的頁,1981
フ. use of an Aggregations Modelas an observer
H.1nooka and G. obinata,1nternational Journal ot control v01.34,
PP.979-989.1981
8. 1mproved Time-Response Algorithm for the Method oflnequalities
H.1nooka,1nternationa】 Journa] ot contr01, V01.35, PP.127-138.1982
9. Relations of MomentS 血 Composite systems
H.1nooka and G. obinata,1EEE Transactions of Automatic contr01,
AC-27, PP.967-969.1982
10.モーメント法による制御系の設計について
大日方五郎・猪岡光,計測白動制御学会論文集第18巻,420-422頁,
1982
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D e s i g n  o t  a  D i g i t a l  c o n t r 0 1 1 e t  b a s e d  o n  s e r i e s  E x p a n s i o n s  o f  p u l s e  T r a n s f e r
F u n c t i o n s
H . 1 n o o k a ,  G .  o b i n a t a  a n d  M .  T a k e s h i m a ,  T r a n s a c t i o n  o f  t h e  A m e r i c a n
S o d e t y  o f  M e c h a n i c a l  E n g i n e e r s ,  V 0 1 . 1 0 5 ,  P P . 2 0 4 - 2 0 6 . 1 9 8 3
2 次 元 表 示 動 制 御 系 に お け る 表 ボ 図 形 の 影 糾
人 日 方 五 郎 ・ 猪 岡 光 , 人 冏 工 学 第 2 0 巻 , 四 一 脇 頁 , 1 9 8 4
極 配 羅 を ぢ 旗 し た モ ー メ ン ト 法 に よ る 制 御 系 の 設 計
大 Π 力 五 郎 . 猪 岡 光 , 計 測 自 動 制 御 学 会 論 文 集 ,  V 0 1 . 2 1 ,  P P . 4 5 1 - 4 5 6 ,
1 9 8 5
パ デ ィ 近 似 を 用 い た 数 値 積 分 法
猪 岡 光 ・ 富 岡 義 幸 , Π 本 機 械 学 会 論 文 葉 ( C 編 )  5 1 巻 ? 号 ,  P P . 2 5 2 1 -
2 5 2 7 , 1 9 8 5
A l t e r n a t i v e  A p p r o a c h  t o  z a l d a n ' S  I M N  A p p r o x i m a n t  i n  N u m e r i c a 1 1 n i t i a l -
V a l u e  p r o b l e m s
H i k a r u  l n o o k a ,  E l e c t r o n i c  L e 杜 e r , 2 1 ,  P P . 1 0 2 1 - 1 0 2 2 , 1 9 8 5
C o m p u t e r  A i d e d  D e s i g n  o f  D i g i t a l  c o n t r 0 1 1 e r s  f o r  M u l t i v a r i a b l e  p r o c e s s e s
B a s e d  o n  s e r i e s  E x p a n s i o n s  A p p r o a c h
G o r o  o b i n a t a  .  T o m i o  N a k a m u r a a n d  H i k a r u l n o o k a , 1 F A c  s y m p o s i u m o n
C o m p u t e r  A i d e d  D e s i g n ,  P P . 4 2 8 - 4 3 3 , ] 9 8 5
ト ル ク に 制 限 の あ る 場 介 の 振 り 子 の 制 御 ( 第 1 鞁 , 振 り  k げ 運 動 の 解 析 と 実 験
装 置 の 試 作 )
結 城 則 尚 . 猪 岡 光 ・ 小 林 愽 巳 , 日 本 機 械 学 会 論 文 架 ( C 編 )  5 2 巻 4 7 5 号 ,
P P . 1 0 2 6 - 1 0 2 9 , 1 9 8 6
閉 ル ー プ 系 の 最 小 _ 二 乗 近 似 に 基 づ く デ ィ ジ タ ル コ ン ト ロ ー ラ の 設 計
中 村 富 雄 . 大 日 ノ j 五 郎 ・ 高 橋 義 雛 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 編 )
5 3 巻 4 舗 号 ,  P P . 1 1 3 - 1 1 6 , 1 9 8 7
ト ル ク に 制 限 の あ る 場 合 の 振 り 子 の 制 御 ( 第 2 帳 , エ ネ ル ギ 式 に 基 づ く 解 析 と
振 り 上 げ 実 験 )
高 橋 隆 行 . 佐 々 木 勝 生 ・ 猪 岡 光 , Π 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 新 D  5 3 巻 4 8 5
エ コ
P P . 1 0 7 - 1 1 2 , 1 9 8 7
フ ラ ' ,
ト ル ク に 制 限 の あ る 場 合 の 振 り ・ f の 制 御 ( 第 3 報 , 手 動 に よ る 振 り 上 げ 制 御 )
高 橋 隆 h  . 佐 々 木 勝 生 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 綸 ) 脇 巻 4 8 9
号 ,
P P . 1 0 4 2 - 1 0 4 6 , 1 9 8 7
カ ル マ ン フ ィ ル タ に よ る 固 体 摩 擦 の 推 定 ( 第 1 帆 ・ 摩 擦 モ デ ル を 推 定 し た 場 合
の シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 実 験 )
清 水 友 治 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 編 )  5 3 巻 4 9 6 号 ,  P P . 2 6 0 8 -
2 6 1 2 , 1 9 8 7
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22 心臓機能解析用装置のディジタル圧力制御
大場光太郎・猪岡光,日本機械学会論文集(C編) 53巻496・号,PP
2597-2601,1987
最適制御における人問オペレータの制御特性
小板橋竜雄・猪岡光,日本人問工学誌, V01.23, NO.5, PP.317-324,
1987
Design of a single-LOOP Digita] contr0Ⅱer by the Method lnequalities
Hikaru lnooka and Yoshiaki lmai,1nternational Journal of contr01,
V01.43, NO.5, PP.1505-1513,1987
カルマンフィルタによる固体序擦の推定(第2報,摩擦モデルが異なる場合の
シミュレーシ"ン実験)
清水友治・猪岡光,日本機械学会論文集(C編) 54巻502号,1345-PP
1349,1988
閉ループ系の最小二乗近似に基づくディジタルコントローラの設計(第2報,
多変数の場合)
中村富雛・大日方五郎・猪岡光,日本機械学会論文集(C編) 54巻507
号, PP2697-2701,1988
An Equation Etror Method for the Design ot Digital contr0Ⅱers
Goro obinata, Tomio Nakamura and Hikaru lnooka,1EEE Transactions
Of Automatic contr01, V0133, NO.4, PP384-386,1988
相関法を用いた二次元速度分布計測における誤差べクトルの補正
大場光太郎・石原正・猪岡光,流れの可視化, V01.9, NO.33, PP.フフー
81,1989
カルマンフィルタによる固体摩擦の推定(第3報,振り子の軸の作用する固体
摩擦の推定)
消水友治・猪岡光,日本機械学会論文集(C綸)郭巻514号,1506-PP
1510,1989
トルクに制限がある場介の振り子の制御(第4帳,振り上げ制御のプレイバック)
高橋峰行・猪岡光,Π本機械学会論文集(C編)郭呑515・号, PP.1703-
1707,1989
Experimental studies ot Manual optimization in control Tasks
H.1nooka and T. Koitabashi,1EEE control systems Magazine, V01.10,
NO.5, PP.21-23,1990
Computer-Aided Robust contr0Ⅱer Design using the Method of lnequalities
T.1Shihara, K. sugimoto and H.1nooka, pteprints of MICONEX 90,
Beijin, PP.127-132,1990
23
24
25
26
27
31
28
3
32
29
30
43 3
カ ル マ ン フ ィ ル タ を 用 い て 摩 擦 を 補 償 す る サ ー ポ 系 の 構 成
渡 部 哲 緒 . 清 水 友 治 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 口 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 編 ) ,
5 6 巻 訟 1 ・ 号 ,  P P . 6 2 - 6 6 , 1 9 9 0
M a n u a l c o n t r 0 1 0 f  a  F l e x i b l e  A r m  a n d  i t s  A p p l i c a t i o n  t o  a n  A u t o m a t i c  c o n t r 0 1
S y s t e m
M i n o r u  s a s a l d ,  H i k a r u  l n o o k a  a n d  T a d a s h i l s h i h a r a , 1 E E E  T r a n s a c t i o n s
O n  s y s t e m s ,  M a n ,  a n d  c y b e r n e t i c s ,  V 0 1 . 2 0 ,  N 0 3 ,  P P . 7 1 8 - 7 2 2 , 1 9 9 0
局 分 子 圧 竃 素 子 ア ク チ ュ エ ー タ の 動 特 性 と 動 的 制 御
佐 々 木 実 . 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 諭 文 集 ( C 編 ) , 5 7 巻 脇 4 号 ,  P P
1 7 4 - 1 7 8 , 1 9 9 1
不 等 式 制 約 法 に よ る ロ バ ス ト サ ー ボ 系 の 設 計
杉 本 欽 一 . 石 原 正 . 猪 岡 光 , 計 測 自 動 制 御 学 会 論 文 集 ,  V 0 1 . 2 7 , N O . 1 ,
P P . 2 5 - 3 2 , 1 9 9 1
演 算 n 寺 間 を 吉 慰 し た 離 散 " 寺 間 系 の 剖 " ) 的 ル ー プ 伝 逹 関 数 回 復
波 部 哲 緒 . 石 原 正 . 猪 岡 光 , 計 ' 測 自 動 制 御 学 会 論 文 集 ,  V 0 1 . 2 7 ,  N O . 1 ,
P P . 4 1 - 4 8 , 1 9 9 1
マ ス タ ー ス レ ー プ マ ニ ピ ュ レ ー タ の 操 作 に お け る 人 間 オ ペ レ ー タ の 制 御 能 力
池 浦 良 淳 . 猪 岡 光 , 日 本 人 問 工 学 会 誌 ,  V 0 1 . 2 7 ,  N O . 4 ,  P P . 2 0 7 - 2 1 4 ,
1 9 9 1
未 知 パ ラ メ ー タ を 有 す る 振 り 子 の 振 り 上 げ 制 御 ( 第 1 報 , 振 り 上 げ 方 式 の 検 青 D
橋 元 晧 . 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 編 ) , 5 7 巻 5 3 3 号 ,  P P . 8 2 -
8 7 , 1 9 9 1
フ ィ ー ド バ ッ ク 遅 れ を 芳 慰 し た 航 散 時 「 剖 二 重 既 約 分 解 の 状 態 牢 問 表 現
石 原 正 . 鄭 良 安 . 猪 岡 光 ,  a ・ 1 ' 測 自 動 制 御 学 会 論 文 集 ,  V 0 1 . 2 8 , N 0 3 ,
P P 3 3 4 - 3 4 2 , 1 9 9 2
適 応 カ ル マ ン フ ィ ル タ に よ る 速 度 推 定 法
大 場 光 太 郎 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 可 視 化 恬 報 ,  V 0 1 . 1 2 ,  N O . 4 5 ,  P P . 5 2 -
5 5 , 1 9 9 2
A  d i s c r e t e - t i m e  d o u b l y  c o p r i m e  f a d o r i z a t i o n  b a s e d  o n  t h e  p r e d i c t o r - b a s e d
L Q G  c o n t r 0 1 1 e T
T a d a s h i l s h i h a r a ,  T e t s u o  N v a t a n a b e ,  L i a n g - A n  z h e n g  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,
I n t e r n a t i o n a l  J o u r n a l s  o f  c o n t r 0 1 ,  V 0 1 . 5 5 ,  N O . 5 ,  P P . 1 2 0 1 - 1 2 1 8 , 1 9 9 2
離 散 時 間 系 の お け る 全 状 態 オ ブ ザ ー バ と 最 小 次 尤 オ プ ザ ー バ の 関 係
鄭 良 安 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 計 測 白 動 制 御 学 会 論 文 集 ,  V 0 1 . 2 8 , N O . 8 ,
P P . 1 0 0 7 - 1 0 0 9 , 1 9 9 2
3 4
3 5
3 6
3 7
3 8
3 9
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U Swinging up of a pendulum by Manual contr01
T. Takahashi, and H.1nooka, Mechatronics, V012, NO'5, PP.459・・469,
1992
トルクに伶邨艮がある場合の振り子の制御(インテリジェントコソトローラを用
いた振り上げ制御)
李祖枢・商橋隆行・柳基鍋・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),
58巻556号, PP.167-172,1992
A partial LOOP Recovery for Discrete-Time systems under Feedback Delays
T.1Shihara, T. watanabe, and H.1nooka, Recent Advances in Math
Theory of systems, Networks and signal processing l (selected papers
from lnt. simpo. on the Math. Theory of Networks and systems),
PP.523-528,1992
Model-Based Measurement of 2-D Moving object
Kohtaro ohba, shinya Kajikawa and Hikaru lnooka, proc. of 2nd singa・
.ー
Pore lnternational conterence pp.376-379,1992
Model-Based velocity Estimation using the Kalman FⅡter
Kohtaro ohba, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, Journal of FIOW
Visualization and lmage processing,1(3), PP.253-260,1992
Application of Tree search to the swinging contr01 0f a pendulum
Yuou xia and Hikaru lnooka,1EEE Transactions on systems, Man, and
Cybernetics, V01.22, NO.5, PP.1193-1198,1992
既約分解表現に基づく閉ループ構成の学習制御
長縄明大・大Π方五郎・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),59巻567
置里1
,ラ', PP.150-155,1993 、
不等式制約法による値結フィードバヅク制御系の設計
佐藤俊之・石原正・猪岡光,Π本機械学会論文集(C編),59巻568号,
PP.150-160,1993
モデルを用いた移動体の実時問計測法(単振り子の計製の
梶川伸哉・大場光太郎・石原正・猪岡光,口本機械学会論文集(C編),
60巻572号, PP.125-129,1993
人間の指先のインピーダンスモデル
金・一煥・大塚英樹・猪岡光,計測自動制御学会論文集, V01.30, NO.1,
PP.112-114,1993
筋電位を用いた操作器の操作性評価法
池浦良淳・南京政信・猪岡光,計測自動制御学会論文集, VO]29, NO.8,
PP.949-955,1993
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位 置 決 め 精 度 が 必 要 な 人 問 上 肢 運 動 に 関 す る 実 験 的 お 察
柴 田 論 . 大 場 光 太 郎 . 猪 岡 光 , 日 本 人 間 」 二 学 会 誌 ,  V 0 1 . 2 9 ,  N O . 5 ,  P P
2 7 9 - 2 8 7 , 1 9 9 3
人 間 の 把 持 力 制 御 特 性 の 実 験 的 老 察
金 ・ 煥 . 仕 入 英 武 ・ 猪 岡 光 , 日 本 人 間 工 学 会 誌 ,  V 0 1 . 2 9 ,  N O . 2 ,  P P
9 5 - 1 0 2 , 1 9 9 3
M o d e l - B a s e d  v e l o d t y  E s t i m a t i o n  u s i n g  t h e  K a l m a n  F Ⅱ t e r
K o h t a r o  o h b a ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  J o u r n a l  o f  F I O W
V i s u a l i z a t i o n  a n d  l m a g e  p r o c e s s i n g ,  V 0 1 . 1 ,  P P . 2 5 3 - 2 6 0 , 1 9 9 3
T a s k  p ] a n n i n g  f o r  a  R o b o t  b y  M a n u a l  c o n t Y 0 1  - o p t i m a l  R e d u c t i o n  o f  c o n ・
t i n u o u s  p a t h  D a t a -
R y o j u n  l k e u r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  T h e  E E E  J O U I ' n a l ,  A  p u b l i c a t i o n  o f
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High-speed observations ot Highly Erosive vortex cabitation using lmage
Processing
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V 0 1 3 2 ,  N O . フ ,  P P . 1 0 5 7 - 1 0 6 4 , 1 9 9 6
人 間 の 把 持 特 性 の 実 験 的 老 察 一 把 持 物 体 を 置 く 場 介 一
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87 The Estimation ofthe Mechanism of ventricular premature constructions by
Holter ECG
Eijilno-oka, Takashi Takahashi, Kohichi sagawa, Hikaru lnooka,
Shoichisatoh, Nobumasa lshide, Kunio shirato, Har口kiKyono, shigenori
Kitaoka, Annals of Noninvasive Electrocardi010gy, V01.1, NO.2, part 2,
P.205,1996
Diagnosis of silent Myocardia11Schemia using Ambulatory Electrocardio・
graphic Monitoring with pedometer, Analysis of Heart Rate, and sT Loop in
Ambulatory Electrocardiogram
Eijilno-oka, Takashi Takahashi, Kouichi sagawa and Hikaru lnooka,
Clin. cardi01,19, PP.467-472,1996
Systematic Design via the Method of lnequalities
Toshiyuld satoh, Tadashi lshihara, Hikaru lnooka,1EEE control sys・
tems, PP.57-65,1996
非最小位相集中定数部分を含むむだ時1瑚系に対するループ伝達関数回復
呉景偉・猪岡光・石原正,システム制御情報学会論文誌, V01.9,
NO.5, PP.236-245,1996
獅踊運動モデルにおける自由度と感性評価との関係
中里央・池浦良淳・猪岡光,日本人冏工学会誌, V01.32, NO.4, PP
189-196,1996
LOOP Transfer Recovery tor Discrete-Time plants with Direct Feedthrough
Ternls
Tadashilshihara, Nobutake chiba and Hikaru lnooka, Transactions ofthe
Society ot lnstrument and control Engineers, V01.33, NO.4, PP.247-253,
1997
救急申用アクティブ制御べッドの開発
佐川頁一・猪岡光・猪岡英二,日本機械学会論文集(C編),63巻6四号,
PP.127-133,1997
On an Ambulance stretcher suspension concerned with the Reduction of
Patient'S Blood pressure variation
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Engrs., V01.211, part H, PP.199-208,1997
人間の舞踊卯Ⅱ乍に基づくタソシングロポヅトの動作計画
池浦良淳・中甲央・猪岡光,Π本ロポット学会誌, V01.15, NO.6, PP
117-123,1997
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小 野 貴 彦 ・ 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , Π 本 機 械 学 会 論 文 集 ( C 編 ) , 6 4 巻 6 2 0 ・ 号 ,
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小林秀明・池浦良淳・猪岡光,人間lf学, V01.34, NO.2, PP.89-95,
1998
A New Time Domain HRv lndex for Assessing Dynamic physical stress
during Exercise
Feng 工入7ang, Koichi sagawa and Hikaru lnooka, Japanese Journal ot
Medical Electronics and Bi010gical Engineering, V01.36, SUPPI.2, PP
210-213,1998
人問の指先のせん断力向粘弾性特性
中沢信明・池浦良淳・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),64巻624号,
PP.292-298,1998
Experimentalstudy of Human performance in High predsion Tracking Task
Using lterative Learning Technique
Muhammad ARIF and Hikaru lNOOKA,1nterdisciplinary lnformation
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Iterative Learning control using lnformation Database (1LCID)
Muhammad Arif, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, Journal of lnteⅡi・
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260-268,1999
加速度および大気圧を利用した人問の移動形態の推定
佐川貢一・伊奈淳・高橋隆行・石原正・猪岡光,計測白動制御学会
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Iterative Manual contro] Model of Human operator
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Iterative Learnin曹 Control utiHzing the Error prediction Method
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王 鋒 ・ 佐 川 頁 一 ・ 猪 岡 光 , 人 問 工 学 ,  V 0 1 . 3 6 ,  N O . 4 ,  P P . 1 9 1 - 2 0 0 ,
2 0 0 0
水 平 方 向 歩 行 距 離 の 無 拘 東 計 測
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128把持物体を置くときの衝撃特性(把持力が衝撃特性へ及ぼす影響)
中沢信明・池浦良淳・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),釘巻658号,
PP.1941-1947,2001
Know]edge based lterative Learning cont0Ⅱers for Nonlinear systems
M. Arif, T.1Shihara and H,1nooka, N. Baba et al.(Eds.), KES'2001
Knowledge-Based lnteⅡigentlnformation Engineering systems & AⅡied
Techn010gies, part l, PP.1263-1270,10s press,2001
Development of a Driving-support system for Redudng Ride Discomtort of
Passenger cars
F. wang, S. chonan, H.1nooka, M. Takano, E. Arai and T. Arai (eds.),
Human Friendly Mechatronics, Elsevier science, PP、129-134,2001
手招き動作観察者の感情認識能力の模擬
坂田匡通・梶川伸哉・猪岡光,人閻1学,37巻5 号, PP.238-245,2001
人間の上肢運動特徴に基づく移動物体捕捉動作の生成法
梶川仲哉・池浦良淳・大場光太郎・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),
67巻備8号, PP.252-259,2001
商速籬散化法に基づくサンプル値クリティカル制御系の設計
小野貴彦・石原正・猪岡光,日本機械学会論文集(C編),釘巻663号,
PP.98-105,2001
A Method tor Gait Analysis in a Daily Living Environment by Body-Mounted
Instruments
Yasuald ohtald, Koichi sagawa and Hikaru lnooka, JSME lnternational
Journal-specia1 1Ssue on Bioengineering, volume.44, NO.4, PP.1125-
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Force contr01 0f a Robot Gripper based on Human Grasping schemes
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Control Engineering practice, NO.9, PP.735-742,2001
Evaluation of the severity of chronic Heart Failure by the Readivity of
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Hi1ζaru lnooka, Tohoku Journal of Experimental Medicine, V01.195,
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M. Atapourfard, T. Hayashi and H.1nooka, computer simulation in
Biomechanics, PP.91-96,2001
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n 〕 a n s
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a n d  M e c h a t r o n i c s ,  V 0 1 . 1 4 ,  N O . 5 ,  P P . 5 1 4 - 5 1 9 , 2 0 0 2
1 3 9
1 4 0
1 4 1
N 2
1 4 3
1 4 4
1 4 5
N 6
1 4 7
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Takahiko ono, Tadashilshihara, Hikaru lnooka,1EEE 11th Mediterra、
nean conference on contro] and Automation,2003
H刊戟凱回時の乗り心地評価についての研究
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Ⅲ. 調査報告書(科研費報告書など)
1.人間オペレータの教示を利用した乎動制御系の自動化に関する研究
(科研費桜告;井)
猪岡光,1991年3月
2.弾竹ロポットアームの制振ならびに高速位置制御方の開発に関する共同研究
猪岡光,19兜イF3j]
3.空気圧サーポによるロポットフィンガの力制御とりんご選別への応用
猪岡光,19鮖年3 刀
(平成16年1月13日現在)
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人 間 と ロ ポ ッ ト の 協 調 動 作 に 関 す る 研 究 . ( 科 研 費 報 告 書 )
猪 岡 光 , 1 9 9 5 年 3 月
行 動 識 別 と 運 動 量 計 測 の た め の 挑 帯 型 セ ソ サ シ ス テ ム ( 科 研 費 報 告 せ D
猪 岡 光 , 1 9 9 7 年 3 月
人 間 の 制 御 能 力 を 模 擬 し た 汎 用 型 イ ン テ リ ジ ェ ン ト コ ン ト ロ ー ラ の 開 発
( 科 研 費 報 告 書 )
猪 岡 光 , 2 0 0 0 午 3 月
手 動 制 御 に お け る 人 間 の 問 題 解 決 能 力 を 利 用 す る 非 線 形 制 御 問 題 の 解 法
q 斗 研 喪 轍 告 書 )
猪 岡 光 , 2 0 0 1 年 3 刃
適 介 原 理 に 基 づ く ロ バ ス ト 制 御 系 設 計 ' に 関 す る 研 究
( 日 英 科 学 協 力 事 業 共 同 研 究 報 告 書 )
猪 岡 光 , 2 0 0 3 イ F 3 月
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1 9 8 8  K o r e a n  A u t o m a t i c  c o n t r o ]  c o n f e r e n c e  ( K A C C ' 8 8 ) ,  P P . 9 8 7 - 9 9 2 ,
1 9 8 8
5 .  A p p l i c a t i o n  o f  M a n u a l  c o n t r o l t o  t h e  T e a c h i n g  o f  R o b o t  T a s k
R y o j u n  l k e u r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  l E E E  l n t e r n a t i o n a 】
W o r k s h o p ( T H 0 2 3 4 - 5 ) ,  P P . 7 0 9 - 7 1 3 , 1 9 8 8
6 Interactive package for Design and Adjustment of contr0Ⅱers by the Method
Of lnequalities
Hikaru lnooka and Tatuo Koitabashi, proceedings of Multinationa11n・
Strumen捻tion, PP.375-380,1988
Swinging-up contr010f a pendulum
Takayuld Ta1ζahashiand Hikaru lnooka, proceedings ofthe lnternationa]
Conference, PP.815-819,1989
An Application of Manual controlto swinging-up of a one-Link pendulum
Takayuki Takahashi, Haruhiko sato, Tadashilshihara and Hi1ζ且ru lnoo、
ka, proceedings of 1989 Korean Automatic control conference 住くACC
'89), PP.フ72-フ75,1989
Experimental studies of Manual controlin optimal control Tasks
Hikaru lnooka and Tatsuo Koitabashi, proceedings of 1989 1EEE lnter・
national conference, PP.725-730,1989
The Hybrid position/Force contr01 0f a Flexible Robot Arm using lnverse
Dynamics
Minoru sasald, Eiji Yamagata, Tomohide saikawa and Hikaru lnooka,
Proceedings of the lnternational symposium, PP.85-90,1989
Application of lnverse Dynamics for Hybrid Translational position/Force
Contr010f a Flexible Robot Arm
Minoru sasald and Hikaru lnooka, proceedings of 1998 Korean Automatic
Control conference (KACC'89), PP.595-599,1989
A Design for Discrete-Time servo systems Based on pole Assignment
Method
Liang-An zheng, T.1Shihara and H.1nooka, proceedin琴S of the 29th
SICE Annua] conference, PP.725-728,1990
Teaching ot Robot Task by Manual contr01-Trial and correction of the
Velocity with a variable sampling time
R.1keura, H. usuda and H.1nooka, proceedings o{ the 1990 IEEE ln.
ternational workshop on lnte11igent Robots and systems, PP.13・・18,1990
Teaching of Robot Task by Manual contr01-1terative Modification by a HU・
man operator
R.1keura and H.1nooka, proceedings of the 1990 IEEE lnternational
Conference on system, Man and cybernetics, PP.524-526,1990
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加 速 度 と 大 気 圧 を 利 用 し た 人 問 の 移 動 形 態 の 推 定
伊 奈 淳 . 佐 川 貢 一 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 計 測 自 動 制 御 学 会 東 北 支 部
第 1 7 2 回 研 究 集 会 , 資 料 番 号  1 7 2 - 1 3 , 1 9 9 7
指 先 の せ ん 断 方 向 イ ソ ピ ー ダ ン ス 特 性
中 沢 佶 明 . 小 林 岡 一 池 浦 良 淳 ・ 猪 岡 光 ,  H 本 人 問 工 学 会 第 3 8 回 大 会
講 演 集 ,  P P . 1 7 4 - 1 7 5 , 1 9 9 7
移 動 物 体 追 従 に お け る 人 間 し 肢 運 動 に 関 す る 実 験 的 考 察
斎 藤 正 治 . 梶 川 信 哉 . 大 場 光 太 郎 ・ 猪 岡 光 , 日 本 人 間 工 学 会 第 3 8 回 大
会 誥 演 集 ,  P P . 1 6 8 - 1 6 9 , 1 9 9 7
画 像 情 報 に 基 づ く 人 間 の 行 動 推 定
平 塚 誠 良 . 大 場 光 太 郎 . 梶 川 信 哉 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 第 7 4 期 通 冨
総 会 講 演 論 文 集 Ⅳ ,  P P . 3 5 2 - 3 5 3 , 1 9 9 7
R e a l - T i m e  c l a s s i f i c a t i o n  o n  H u m a n  M o t i o n s
S h i g e y o s h i  H i r a t s u k a ,  K o h t a r o  o h b a ,  s h i n y a  K a j i k a w a  a n d  H i 1 仏 N  l n o o '
k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e  7 t h  l E E E  l n t e r n a t i o n a l  w ' o r k s h o p  o n  R o b o t  a n d
H u m a n  c o m m u n i c a t i o n  ( R O - M A N ' 9 8 ) ,  V 0 1 . 2 ,  P P . 5 1 3 - 5 1 8 , 1 9 9 8
7 3
7 4
乃
7 6
フ フ
7 8
7 9
8 0
8 1
82 Stable Gesture verification in Eigen space
Shigeyoshi Hiratsuka, Kohtaro ohba, shinya Kajikawa, Hikaru lnooka
and Kazuo Tanie, proceedings of lAPR workshop on Machine vision
Applications (MVA'98), PP.199-122,1998
Classification of Human Moving pa仕erns using Air pressure and Acceleration
Koichi sagawa, Atsushi lna, Tadashi lshihara and Hikaru lnooka,
Proceedings of the 24th Annual conference of the lEEE lndustrial Elec・
tronics society (1ECON'98), V012/4, PP.1214-1219,1998
Prediction based lterative Learning controlfor L血ear Time varying systems
Subjeded to uncertainties
Arif M.,1Shihara T and lnooka H, proceedings ofthe 2nd lMAcs lnter・
national Multiconferece : computational Engineering in systems Applica・
tions (CESA'98), PP.860-865,1998
Application of plLC 加 Unca'tain Non-Linear systems for slowly vary血g
Desired Trajectories
Muhammad Arif, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, proceedings ofthe
37th slcE Annual conference, PP.991-994,1998
Iterative Learning control using lnformation Database
Muhammad Arif, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, proceedings ofthe
37th slcE Annual conference, PP.995-998,1998
Iterative Manua】 contr01: A New perspective
Muhammad Arif and Hikaru lnooka, proceedings of the Fifth lnterna・
tionalconference on contr01, Automation, Robotics and vision (1CARCV
'98), PP.1233-1237,1998
制御系設計への遺伝的アルゴリズムの応用
小松健・・郎・石原正・猪岡光,計測自動制御学会東北支部第177回研
究集会,1998
LM1による適合制御系の設引'
小野貴彦・石原」f・猪岡光,第27回制御埋論シンポジウム, PP.171-
174,1998
適合の原理に基づくサンプル値制御系の一設計法
小野貴彦・石原正・猪岡光,第37回計測自動制御学会学袮j講演会,
PP.379-380,1998
h列不等式による適合制御系の設言1
小野貰彦.石原正・猪岡光,日本機械学会第76j翊全国火会講迦藷兪文
集, V01.4, PP.264-265,1998
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A  N e w  T i m e  D o m a i n  H R v  l n d e x  f o r  A s s e s s i n g  D y n a m i c  p h y s i c a l  s t r e s s
D u r i n g  E x e r c i s e
F e n g  工 刃 a n g ,  K o i c h i  s a g a w a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  J a p a n e s e  J o u r n a l  o f
M e d i c a l  E l e c t r i c  a n d  B i 0 1 0 g i c a l  E n g i n e e r i n g ,  V 0 1 . 3 6 ,  S U P P ] . 2 , ( p r o c e e d ・
i n g s  o f  t h e  1 2 t h  A u t u m n  c o n f e r e n c e  o f  t h e  J a p a n  s o c i e t y  o f  M e d i c a l
E l e c t r i c s  a n d  B i 0 1 0 g i c a l  E n g i n e e r i n g ) , 2 1 0 - 2 1 3 , 1 9 9 8
ス テ ッ プ マ シ ン に よ る 運 動 評 価
佐 藤 豊 ・ 佐 川 貢 一 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 第 7 6 1 朋 全 国 大 会 講 演 論 文
集 ,  P P . 2 3 7 - 2 3 8 , 1 9 9 8
D e s i g n  o f  s a m p l e d - D a t a  c o n t r o l  s y s t e m s  v i a  t h e  p r i n c i p l e  o f  M a t c h i n g
T a k a h i k o  o n o ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e
1 4 t h  w o r l d  c o n g r e s s  o f  l n t e r n a t i o n a l  F e d e r a t i o n  o f  A u t o m a t i c  c o n t r o 】
( 1 F A C ' 9 9 ) ,  V O ] . C ,  P P . 4 3 - 4 8 , 1 9 9 9
M o d e l  B a s e d  l t e r a t i v e  L e a r n i n g  c o n t r 0 1  ( M I L C )  f o r  u n c e r t a i n  D y n a m i c
N o n - 1 i n e a r  s y s t e m s
M .  A r i f ,  T . 1 S h i h a r a  a n d  H .  i n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e  1 4 t h  w o r l d  c o n ・
g r e s s  o f  l n t e r n a t i o n a l  F e d e r a t i o n  o f  A u t o m a t i c  c o n t r 0 1 ( 1 F A C ' 9 9 ) ,  V 0 1 . C ,
P P . 4 5 9 - 4 6 4 , 1 9 9 9
G e n e t i c  A l g o r i t h m  w i t h  R e d u n d a n t  c h r o m o s o m e  a n d  i t s  A p p l i c a t i o n  t o  c o n t r 0 1
S y s t e m s  D e s i g n
K e n - i c h i r o u  K O M A T S U ,  T a d a s h i l s H I H A R A  a n d  H i k a r u  l N O O K A ,
I E E E  s y s t e m s ,  M a n  a n d  c y b e r n e t i c s  c o n f e t e n c e  p r o c e e d i n g s ,  V 0 1 . 5 ,  P P
5 4 7 - 5 5 2 , 1 9 9 9
M e c h a n i c a 1  訊 7 0 r k  E s t i m a t i o n  b y  M u l t i a x i a l  A c c e ] e r o m e t r y  D u r i n g  N o r m a l
G a i t
Y a s u a k i  o H T A K I ,  Y u t a k a  s A T O ,  K o u i c h i  s A G A W A  a n d  H i k a r u  l N ・
0 O K A ,  p r o c e e d i n g s  o l t h e  3 r d  l n t e r n a t i o n a l  w o r k s h o p  o n  A d v a n c e d
M e c h a t r o n i c s ,  P P . 1 4 2 - 1 4 5 , 1 9 9 9
A s s e s s m e n t  o f  T r a n s i e n t  c h a n g e  o f  M e n t a l  w o r k l o a d  b y  s p e c t r a l A n a l y s i s  o f
H R V  W 北 h  D i g i t a l  F Ⅱ t e r  B a n k
F .  w a n g  a n d  H . 1 n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  T h e  F i r s t  B M E S / E M B s  c o n f e r ・
e n c e ,  V 0 1 . 1 ,  P P . 3 1 2 , 1 9 9 9
U s i n g  E x p e r i e n c e  t o  G e t  B e t t e r  c o n v e r g e n c e  i n  l n t e r a t i v e  L e a r n i n g
M u h a m m a d  A R I F ,  T a d a s h i l s H I H A R A  a n d  H i R a r u  l N O O K A ,  p r o c e e d ・
i n g s  o f  t h e  3 8 t h  s l c E  A n n u a l  c o n l e r e n c e  D o m e s t i c  s e s s i o n  p a p e r s ,
P P . 1 2 1 1 - 1 2 1 4 , 1 9 9 9
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100Force contr01 0f a Robot Hand Modeled After Grasping characteristics of
11U丁nan
Nobuald Nakazawa,11-hwan kim, Hikaru lnooka and Ryojun lkeura,
Proceedings ofthe 3rd lnternational workshop on Advanced Mechatron・
ics, PP34,1999
Research on swinging-up control and Robustness of the catt-pendulum
System by Human simu]ating lnteⅡi又ent contr01(HSIC) Method
Chaotao Liu, zushu Li, T lshihara and H lnooka, proceedings of the 3rd
Internationa1工へ10rkshop on Advanced Mechatronics, PP.248,1999
Force contr01 0f a Robot Hand Emulating Human'S Grasping Motion
Nobuaki NAKAZAWA,Ⅱ一hwan KIM, Hikaru lNOOKA and Ryojun
IKEURA, proceedings of lEEE lnternational conterence on systems,
Man, and cybernetics, VI, PP.フ74-フ79,1999
E丘ed of an Active]y contr011ed stretcher on the Reduction ot Blood pressure
Variation and Riding comfort
Koichi sagawa, Tadashilshihara, Hikaru lNOOKA and Eijilno-oka
Proceedings ofthe 3rd lnternationa1 訊70rkshop on Advanced Mechatron・
ics, PP.136-141,1999
床反力計測による商齢者の歩行の力学的エネルギー消安に関する検討
大洗保明・猪岡光,計・測自動制御学会第381川学術誠演予稿集, V01.Ⅱ,
PP.507-508,1999
消費カロリー導出のための歩行速度推定について
三浦イ那奈子・佐川貢・・猪岡光,計測自動制御学会第38回学術誥演会
予稿集, V01.11, PP.763-764,1999
歩行形態の述いを考施した消費カロリーの無拘東推定
佐川貢一'・石原正・猪岡光・猪岡英二,計測自動制御学会東北支部
第183回研究集会,資料番号 183-フ, PP.1-8,1999
救急市アクティブ制御べッドを用いた血圧変動抑制の効果
佐川貞一・王野・猪岡光・猪岡英二,日本機械学会東北支部第34
期総会・講演会講演論文集, PP,27-28,1999
人間の剰バ乍計j則に基づく感情の推定
坂田匡通・屍川伸哉・猪岡光,計側自動制御学会東北支部35周年記念学
術;岳演会予稿集, PP.53-54,1999
内四川リ川減速計測と乗り心地評価について
王鋒・佐川頁一・猪岡光,計測自動制御学会東北支剖捻5周年記念学
術i吊演会予稿集, PP.55-56,1999
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自 動 車 加 減 速 に よ る 乗 り 心 地 へ の 影 縛 の 評 価
干 鋒 ・ 佐 川 貢 一 ・ 猪 岡 光 , 第 1 回 Π 本 感 性 工 学 会 大 会 予 稿 集 ,  P P
1 6 5 , 1 9 9 9
携 粥 型 計 測 装 償 に よ る 無 拘 束 歩 行 距 離 計 測
佐 藤 豐 一 大 瓏 保 明 ・ 佐 川 貢 一 ・ 猪 岡 光 , 第 3 3 回 日 本 M E 学 会 東 北 支
部 大 会 講 演 会 論 文 集 ,  P P . 2 5 , 1 9 9 9
静 止 姿 勢 の 連 結 に よ る 自 動 人 形 の 動 作 生 成
木 津 勇 ・ 一 郎 ・ 猪 岡 光 ・ 屋 代 聡 , 計 測 自 動 制 御 学 会 第 3 8 1 叫 学 休 元 忠 演 予 稿
集 , 1 9 9 9
フ ブ ー ス ト サ ン プ ル ・ フ ァ ー ス ト ホ ー ル ド 近 似 に よ る サ ソ ブ ル 値 ク リ テ ィ カ ル
制 御 系 の 設 計
小 野 貴 彦 ・ 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 第  7  回 制 御 技 術 シ ン ポ ジ ウ ム ,  P P
3 8 9 - 3 8 4 , 1 9 9 9
人 闇 の 把 持 特 件 に 基 づ く ロ ポ ッ ト ハ ン ド の 力 制 御
中 沢 佶 明 ・ 釡 、 煥 ・ 猪 岡 光 ・ 池 浦 良 淳 , 日 本 機 械 学 会 R O B O M E C ' 9 9
講 演 論 文 集  C D - R O M , 2 P I - フ フ - 1 7 フ , 1 9 9 9
人 間 の 指 関 節 の イ ン ピ ー ダ ン ス 特 性
中 沢 信 明 ・ 植 北 祥 充 ・ 池 浦 良 淳 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 R O B O M E C ' 9 9
演 論 文 集  C D - R O M , 2 P I - フ フ - 1 7 8 , 1 9 9 9
人 問 の 把 持 特 性 に 基 づ く ロ ポ ッ ト ハ ン ド の 力 制 御
中 沢 偏 明 ・ 池 浦 良 淳 ・ 猪 岡 光 , 日 木 人 間 工 学 会 第 4 0 回 大 会 講 演 架 ,
V 0 1 . 3 5 ,  P P . 2 1 2 - 2 1 3 , 1 9 9 9
ラ ン ダ ム な 動 作 エ ラ ー を 加 え た 自 動 人 形 の 郷 踊 動 作 生 成
屋 代 聡 ・ 木 津 勇 ・ 一 郎 ・ 猪 岡 光 ・ 池 浦 良 淳 , Π 本 機 械 学 会 R O B O M E C
' 9 9  演 論 文 集  C D - R O M , 2 P 2 - 2 2 - 0 1 7 , 1 9 9 9
A  M a t r i x  l n e q u a l i t y  A p p r o a c h  t o  c r i t i c a l  c o n t r o l  s y s t e m s  D e s i g n
T a k a h i k o  o n o ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e
1 4 t h  l n t e r n a t i o n a l  s y m p o s i u m  o f  M a t h e m a t i c a l  T h e o r y  o f  N e t w o r k s  a n d
S y s t e m s  ( M T N S 2 0 0 0 ) , 2 0 0 0
D e s i g n  o f  s a m p l e d - D a t a  c r i t i c a l  c o n t r o l  s y s t e m s  v i a  F a s t - D i s c r e t i z a t i o n
T a k a h i k o  o n o ,  T a d a s h i l s h i h a t a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e
3 r d  A s i a n  c o n t r o l  c o n f e r e n c e  ( A S C C ' 2 0 0 0 ) ,  P P . 1 4 4 6 - 1 4 5 1 , 2 0 0 0
R i d i n g  c o m f o r t  o f  A m b u l a n c e  T r a n s p o r t a t i o n
K o i c h i  s a g a w a ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f
W o r l d  m u l t i c o n f e t e n c e  o n  s y s t e m i c s ,  c y b e r n e t i c s  a n d  i n f o r m a t i c s ,  V 0 1 . フ ,
P a r t l ,  P P . 1 9 4 - 1 9 9 , 2 0 0 0
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121 Matching condition for sampled-data critical control system with per・
SistenvTransient Exogenous lnputs
T. ono, T.1Shihara and H.1nooka, proceeding cD of uKAcc lnterna・
tional conference on contr012000,2000
Teaching of Dancing Motions to computer-contr0Ⅱed Automata using the
Discrete Motions of Repose
Hikaru lno01くa and Yuichiro Kizu, E-tech lnternational conference,
Nairobi, Kenya,2000
Development of a Driving-support system
F. wang, H.1nooka and s. chonan, proceedings of the lnternational
Conference on Machine Automation lcMA2000, PP.519-524,2000
Design of sampled-Data critical control systems with persistenvTransient
Inputs using Lifting Technique
Takahiko ono, Tadashilshihara and Hikaru lnooka,1EEE Transactions
On Automatic contr01, V01.45, NO.]1, PP.2090-2094,2000
Non-rescrided Measurement of walking Distance
Koichisagawa, Yutaka sATo and Hikaru lnooka, SMC20oo conference
Proceedings,2000 IEEE lnternational conference on systems, Man and
Cybernetics, PP.1847-1852,2000
Path planning of Grippers Modeled After Human Grasping Motions
NobuakiNAI<.AZAWA, shinya KAJIKAWA, Hikaru lNOOKA and Ryo・
jun lKEURA, proceedings of the 26th Annual conference ot the lEEE
Industrial Electronics sodety, PP.1767-1772,2000
把持物体を羅くときの衝撲吸収特性
古賀伸ム・中沢信明・猪岡光,日本機械学会東北支部第35回総会・講
演会論文集, NO.001-1, PP.94-95,2000
人問オペレータに評価関数を提示する手動制御系
高野悟・陸翔烝・猪岡光,日本機械学会東北支部第35回総会・講
演会論文集, NO.001-1, PP.96-97,2000
加速度センサとジャイロを用い九携粥型歩行解析システムの開発一生体内
力および力学的エネルギーの推定・
大瓏保明・佐藤豊・佐川頁・・猪岡光,第39回日本ME学会大会論」畦ι』王E、
文集, P.476,2000
救急車用アクティブ制御べッドの乗り心地評価
佐川立一.王鋒・猪岡光・猪岡英二,第39回日本ME学会大会論
文集, P,460,2000
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セ ン サ フ ュ ー ジ . ン に よ る 2 次 元 歩 行 移 動 量 訂 ' 測
佐 川 貞 一 ・ 佐 藤 豊 ・ 猪 岡 光 , 第 3 9 回 日 本 M E 学 会 火 会 論 文 集 ,  P . 4 6 3 ,
2 0 0 0
加 速 度 セ ン サ と ジ ャ イ ロ を 用 い た 携 削 型 歩 行 解 析 シ ス テ ム に よ る 歩 容 の 推 定 法
人 瓏 保 明 ・ 佐 川 貢 ・ ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 2 0 0 0 年 度 午 次 大 会 講 演 論 文
集 ( Ⅱ ) ,  P P . 1 4 9 - 1 5 0 , 2 0 0 0
歩 様 パ タ ー ン の 生 成 と そ の 感 性 評 価
三 浦 列 拶 貞 f ・ 大 瓏 保 明 ・ 佐 川 貢 ・ ・ 猪 岡 光 , 計 測 自 動 制 御 学 会 束 北 支 部
第 1 9 0 回 研 究 集 会 , 資 料 番 号  1 9 0 - 9 , 2 0 0 0
携 帯 型 移 動 形 態 計 測 裴 償 に よ る 歩 行 時 消 艘 カ ロ リ ー の 批 定
仇 川 貢 ' ・ 石 原 正 ・ 猪 岡 光 ・ 猪 岡 英 二 , 第 1 2 回 バ イ オ エ ン ジ ニ ブ リ ン
グ 諧 演 会 i " i 演 論 文 集 ,  P P . 1 4 9 - 1 5 0 , 2 0 0 0
多 周 期 デ ジ タ ル サ ー ポ 系 の 枇 成
原 純 一 ・ 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 計 測 自 動 制 御 学 会 柬 北 支 部 第 1 9 2 回 研 究
集 会 , 資 料 番 号  1 9 2 - 1 7 , 2 0 0 0
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144
145
146Control systems Design Based on Disturbance canceⅡation via LTR Tech・
nlque
M.1mai, T.1Shihara, T. ono and H.1nooka, proceedings of the lnterna・
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Study of Human perceptual characteristics of Body lnclination using a Tilt
Bed
31
147
T. Hayashi, F. wang and H.1nooka, proceedings of the lnternational
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158乗り心地評価指数の実時間推定
鋒・佐川貞一・・猪岡光,第13回バイオエンジニアリンー・王「マ
グ講演会講演論文集, PP.254-255,2001
身体装着型センサを用いた歩行の安定性評価
大瀧保明・佐川貢一・猪岡光,第13回バイオエンジニアリング講演会講
演論文集, PP.288-289,2001
乗り心地評価指数を実時間提示する運転支援システム
鋒・佐川貢・・・猪岡光,日本機械学会東北支部第36・王てZ
瑚総会・ i苗演会論文集, NO.011-1, PP.90-91,2001
ループ伝逹関数手法による外乱推定型サーポ系の設計
岩瀬教昭・石原正・猪岡光,日本機械学会東北支部第36期総会・講演
会論文集, NO.011-1, PP.92-93,2001
評価指標を提示する手動制御系に関する研究
高野悟・石原正・猪岡光,Π本機械学会東北支部第36期総会・講演
会論文集, NO.011-1, PP.94-95,2001
動的な力の釣り合いを考慰した人間の歩行の安定性解析
大洗保明・佐川貞一・猪岡光,日本機械学会ロポティクス・メカトロ
ニクス講演会'01講演論文集,1PI-D4,2001
人間の書字動作の計測および特性解析
中沢信明・三冨太洋・松井利一・池浦良淳・猪岡光,日本機弔史学会口
ポティクス・メカトロニクス講演会'01講演論文集,1PI-D2,2001
人間の仰臥状態における傾斜の知覚について
林毅・王鋒・伊茂治公介・猪岡光,計測自動制御学会東北支部
第195回研究集会,資料番号 195-11
装着型複数センサを用いた歩行距離の挑定
煤孫光俊・大瓏保明・佐川頁一・猪岡光,日本機械学会2001年度年汰人
会講演論文集, NO.4, PP.259-260,2001
加速度センサを用い九高齢者の歩行の特徴抽出
飯島佳之・大涜保明・佐川貢一・鈴木明宏・猪岡光,日本機械学会2001
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歩容決定基準としての歩行安定竹
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M I D 1 デ ー タ に 基 づ く 自 動 人 形 の 動 作 生 成
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179Walking Gait stability in Young and Elderly people and lmproveme址 of
Wa]king stability using optimal cadence
Muhammad Arif, Yasuaki ohtaki, Tadashilshihara and Hi]稔ru lnooka,
Proceeding of the 2002 1nternational symposium on Micromechatronics
and Human sdence, PP.245-251,2002
Ana]ysis of the E丘ect of Fatigue on walking Gait stability
Muhammad Arif, Yasuaki ohtaki, Ryoichi Nagatomi, Tadashilshihara
and Hikaru lnooka, proceeding of the 2002 1nternational symposium on
MicTomechatronics and Human sdence, PP.253-258,2002
Estimation of Three-Dimensional waⅡdng Distance utilizing Body Accelera・
れon
Koichi sagawa, Mitsutoshi susumago and Hikaru lnooka, proceedings of
the lnteTnational congress ol Bi010gical and Medical Engineering,
D4VB-0930,2002
Estimation of stability Mar又in of Locomotion considering 工πlhole Body Dy・
nan}1CS
Yasuald ohtaki and Hikaru lnooka, proceedings of the lnternational
Congress of Bi010gical and Medica] Engineering, D2VB-1645,2002
シミュレータによる人形の動きの感性評価
亜覧・猪岡光,計側白動制御学会東北支部第2011川研究集会資料_ι゛.」六
番号 201-12,2002
人間の歩行の安定性評価
大瓏保明・猪岡光,日人機械学会ロボティクス・メカトロニクス講演
会'01;"演論文集,1PI-J09,2002
把持動作における人間の指先軌道計画
中沢信明・梶川伸哉・池浦良諄、猪岡光,日本機械学会ロポティクス
.メカトロニクスilj演会'01諦逃L倫文集,1PI-J03,2002
移動形態と歩行速度をぢ應した消讐カロリーの無拘東挑定
煤孫光俊・人洗保明・鈴木明宏・佐川立・・・・石原正・猪岡光,計マ則自
動制祖1学会東北支部第2021川研究集会資料番号 202-11,2002
加速度粘分による3次元歩行移動呈の無拘東計測
佐j1Ⅱミ・・煤孫光俊・猪岡光,計測白動制御学会柬北支部第202回研究
架会資料番号 202-10,2002
The lnfluences of Trunk Horizontalvibration to The Head-neck complex
Mohammad Atapourfard, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, proceed・
ings of slcE Annual conference, PP.204-209,2002
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A n n u a l  c o n f e r e n c e ,  P P . 3 0 3 0 - 3 0 3 4 , 2 0 0 2
I n t e Ⅱ i g e n t  l ' e a r n i n g  c o n t r 0 Ⅱ e r s  f o r  D y n a m i c  N o n - 1 i n e a r  s y s t e m s  u s i n g  N e u '
r a l  N e t w o r k s
M u h a m m a d  A r i f ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f
S I C E  A n n u a l  c o n f e r e n c e ,  P P 3 0 7 8 - 3 0 8 3 , 2 0 0 2
A u t o m a t i c  G e n e r a t i o n  o {  D a n d n g  M o t i o n  f o r  t h e  c o m p u t e r  c o n t r 0 Ⅱ e d  A U '
t o m a t a  B a s e d  o n  t h e  D a n c i n g  R u l e s
S h i n j i l t o  a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  s l c E  A n n u a l  c o n t e r e n c e ,
P P . 3 1 7 6 - 3 1 8 1 , 2 0 0 2
車 両 旋 回 時 の 乗 り 心 地 評 価
山 岸 義 忠 ・ 猪 岡 光 , 第 4  回 日 本 感 性 工 学 会 大 会 予 稿 集 ,  P P . 1 8 9 , 2 0 0 2
シ ミ ュ レ ー タ に よ る 人 形 の 動 き の 感 性 評 価
亜 寛 . 猪 岡 光 , 第 4  回 日 本 感 性 工 学 会 大 会 予 稿 集 ,  P P . 1 3 4 , 2 0 0 2
」 益 .
J J {
リ ア プ ノ フ 指 数 の 推 定 に よ る 歩 行 の 安 定 性 評 価
大 瓏 保 明 . 飯 島 佳 之 ・ 鈴 木 明 宏 ・ ム ハ マ ド ブ リ フ ・ 永 富 良 一 ・ 猪 岡 光 ,
日 本 機 械 学 会 2 0 0 2 年 度 年 次 大 会 講 演 論 文 集 , 1 ,  P P . 2 3 5 - 2 3 6 , 2 0 0 2
携 帯 型 装 置 を 用 い た 転 倒 予 測 に 関 す る 研 究
磯 辺 英 之 . 大 瓏 保 明 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 2 0 0 2 年 度 年 次 大 会 講 演 論 文
集 , 1 ,  P P . 2 4 5 - 2 4 6 , 2 0 0 2
屋 内 お よ び 屋 外 で の 3 炊 元 歩 行 移 動 量 推 定
佐 川 貢 一 . 煤 係 光 俊 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 2 0 0 2 年 度 年 次 大 会 講 演 論 文
集 , Ⅵ , 2 0 0 2
3 次 元 歩 行 距 離 推 定 の た め の 積 分 誤 差 軽 減 法
佐 川 貢 一 . 煤 孫 光 俊 . 猪 岡 光 ,  n P 2 0 0 2  情 報 ・ 知 能 ・ 精 密 機 器 剖 卯 π 講
演 会 論 文 集 ,  P P . 1 7 1 - 1 7 6 , 2 0 0 2
ク リ テ ィ カ ル 制 御 系 設 討 ' に お け る 初 期 コ ン ト ロ ー ラ の ・ ' 選 定 法
小 野 貴 彦 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 第 3 1 回 制 御 理 論 シ ソ ポ ジ ウ ム ,  P P . 1 9 9 -
2 0 2 , 2 0 0 2
ビ ジ ュ ブ ル . サ ー ポ を 用 い た ソ フ ト ・ グ ラ ス ピ ン グ に つ い て
三 浦 郁 奈 子 ・ 猪 岡 光 , 第 4 5 回 自 動 制 御 連 合 講 演 会 講 演 論 文 集 ,  P P . 2 0 3 -
2 0 4 , 2 0 0 2
1 9 0
1 9 1
1 9 2
1 9 3
1 9 4
1 9 9
1 9 5
1 9 6
1 9 7
1 9 8
200人間の指先軌道特性を模倣したマニビュレータの把持動作計画(対象物体の大
きさに応じた把持動作)
中沢信明・梶川信哉・池浦良淳・猪岡光・松井利一,第45回白動制御連
合講演会講演論文集, PP.211-212,2002
音声指示によるロポットの位置決め作業
梶川信哉・乎塚誠良・石原正・猪岡光,第45回自動制御連合講演会講
演論文集, PP.295-296,2002
携帯型移動形態計測装置(1CC :1nteⅡigent calorie counter)の開発
鈴木明宏・大瀧保明・煤孫光俊・佐川貢一・猪岡光,第45回自動制御連
合講演会講演論文集, PP.247-248,2002
歩行周期りズムの非線形時系列解析による高齢者の歩行安定性評価
大瓏保明・ムハマドアリフ・鈴木明宏・飯島佳之・猪岡光,第2回福
祉1学シソポジウム講演論文集, PP.103-106,2002
把持動作における指先の接触力について
中沢信明・三浦郁奈子・・猪岡光,計'測自動制御学会第3 回システムイ
ンテグレーシ"ソ部門講演会講演論文集(Ⅱ), PP.439-440,2002
非駆動関節を有する2リンクアームの手動制御
谷貝将通・石原正・猪岡光,計測白動制御学会東北支部第206回研究
集会,資半斗番号 206-1,2002
音楽情報による自動人形の動作自動生成
佐藤文明・猪岡光,計測自動制御学会東北支部第206回研究集会,資料
番号 206-4,2002
打楽器を演奏するロポヅトの動イ午について
沼田亜紀子・猪岡光,計測自動制御学会東北支部第204回研究集会,資
料番号 204-5,2002
An lnteⅡigentlterative Learning contr0Ⅱer Emulating Human lnte11igence for
Robotic systems
Muhammad Arif, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, proceedings otthe
Eighth lnternational symposium on Art途Cial Life and Robotics, PP.305-
308,2003
Analysis ol Human walking Gait of Young and Elderly subjects using
Detrended Fluctuation Analysis Technique
Muhammad Arif, Yasuaki ohtaki, Tadashilshihara and Hikaru lnooka,
Proceedings of 血e Eighth lnternational symposium on Arti丘Cial Life and
Robotics, PP.309-312,2003
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206
207
208
209
3 8
2 1 0
A u t o m a t i c  c l a s s i f i c a t i o n  o f  A m b u l a t o r y  M o v e m e n t s  a n d  E v a l u a t i o n  o f  E n e r g y
C o n s u m p t i o n s  u t i l i z i n g  A c c e l e r o m e t e r s  a n d  B a r o m e t e r
Y a s u a k i  o h t a k i ,  M i t s u t o s h i  s u s u m a g o ,  A k i h i r o  s u z u k i ,  K o i c h i  s a g a w a
a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e  2 0 0 3  J S M E - n p / A S M E - 1 S P S
J o i n t  c o n f e r e n c e  o n  M i c r o m e c h a t r o n i c S  壬 o r  l n f o r m a t i o n  a n d  p r e d s i o n
E q U ゆ m e n t ,  P P . 1 4 5 - 1 4 6 , 2 0 0 3
S e l e c t i o n  o f  t h e  l n i t i a l  c o n t r 0 Ⅱ e r s  i n  D e s i g n  o f  t h e  c r i t i c a l  c o n t r o l  s y s t e m s
T a k a h i k o  o n o ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a , 1 E E E  1 1 t h  M e d i t e r ・
T a n e a n  c o n f e r e n c e  o n  c o n t r o l  a n d  A u t o m a t i o n , 2 0 0 3
無 拘 東 計 測 装 羅 を 用 い た ル 常 牛 活 の 行 動 推 定
須 長 晋 一 ・ 大 瓏 保 明 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 東 北 支 部 第 3 8 期 総 会 講 演
会 i 1 1 演 論 文 集 ,  P P . 1 6 2 - 1 6 3 , 2 0 0 3
把 持 動 作 に お け る 指 先 の 接 触 力 と そ の 制 御
三 浦 郁 奈 子 ・ ヰ ・ , 沢 信 明 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 ロ ポ テ ィ ク ス ・ メ カ ト
ロ ニ ク ス 講 演 会 ' 0 3 講 演 論 文 集 , 1 P I - 3 F - D 6 , 2 0 0 3
加 速 度 積 分 に よ る 爪 先 軌 道 と 方 向 の 3 次 元 計 測
佐 川 頁 、 ・ 人 涜 保 明 ・ 猪 岡 光 , 第 4 2 回 Π 本 M E 学 会 人 会 論 文 集 ,  P 2 2 9 ,
2 0 0 3
2 1  1
2 1 2
2 1 3
2 1 4
V .
書 評 ・ 紹 介
1 . な し
Ⅵ .
解 説 . 評 論 等 ( 新 聞 . 広 報 誌 等 で の 解 説 記 事 ・ 事 典 の 執 筆 等 )
1 . な し
Ⅶ .
そ の 他 ( 随 想 な ど )
1 . な し
( 平 成 1 5 年 9  河  9  H 現 在 )
